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(54) Selbstfahrende Arbeitsmaschine 

(57) Es wird eine selbstfahrende Arbeitsmaschine 
m'rt einem Antriebsmotor (1), einem Getriebe (2) fur den 
Fahrantrieb und mindestens einem Nebenabtrieb (3, 4, 
5) beschrieben, wobei die Leistung (PA) des Arrtriebs- 
motors (1) zu einem ersten Teil (PG) auf den Fahran- 
trieb (2) und zu einem zweiten Teil (PN) auf die 
Nebenabtriebe (3, 4, 5) verzweigt wird, wobei eine MeB- 
einrichtung (2A 3A, 4A, 5A, 20A. 30A) die auf einen 
Abtrieb wirkende leistungsbegrenzende GroBe miBt. An 
der selbstfahrenden Arbeitsmaschine sind an sich 
bekannte MeBeinrichtungen (2A 3A 4A, 5A, 20A. 30A) 



zur Ermittlung der jeweils auf die Nebenabtriebe (3. 4, 
5) und jeweils auf das Getriebe (2) leistungsbegrenzend 
wirkenden GroBe, wie beispielsweise ein Drehmoment, 
ein Hydraulikdruck Oder eine Stellhebelauslenkung vor- 
gesehen. Diese werden als Signale einer Auswerte- 
und Steuereinrichtung (6) zugefOhrt, die in Abhangig- 
keit dieser Eingangssignale ein Steuersignal (S) fur 
einen Leistungsregler (1 A) zur Regelung der Ausgangs- 
leistung des Antriebsmotors (PA) erzeugt. 
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Beschreibung 

[00011 Die Erfindung bezieht sich auf eine selbstfah- 
rende Arbeitsmaschine mit einem Antriebsmotor, des- 
sen Arrtriebsleistung auf den Fahrarrtrieb und 
mindestens einen Nebenabtrieb zum Antrieb der 
Arbeitsaggregate verzweigt ist, wobei mindestens eine 
MeBeinrichtung, die an einen Nebenabtrieb abgege- 
bene Leistung direkt Oder indirekt, erm'rttelt und bei 
Uberlastung ein Steuersignal fur einen Leistungsregler 
zur Regelung der Ausgangsleistung des Antriebsmo- 
tors erzeugt. 

[0002] Selbsttahrende Arbeitsmaschinen dieser Art 
sind beispielsweise landwirtschaftliche Fahrzeuge wie 
Mahdrescher, Feldhacksler oder Traktoren oder auch 
Baumaschinen. 

[0003] So weist ein selbstfahrender Mahdrescher 
neben dem Fahrarrtrieb in Form eines mechanischen 
Antriebs oder eines dem Antriebsmotor nachgeordne- 
ten Hydrostaten. von dem aus die Arrtriebsleistung 
hydrostatisch auf die Antriebsrader Obertragen wird, 
eine Vielzahl von Arbeitsaggregaten (Schneidwerk, 
Dresch- und Abscheideorgane, Strohhacksler, Geblase, 
Elevator etc.) auf, die als Nebenabtriebe von der Motor- 
welle des Arrtriebsmotors zusatzlich direkt oder indirekt 
angetrieben werden. 

[0004] Beim selbstfahrenden Feldhacksler sind die 
Nebenabtriebe zum Antrieb des Vorsatzgerates, des 
Hackselaggregats, des Auswurfbeschleunigers und 
anderen Arbeitsaggregaten vorhanden. Diese Arbeits- 
aggregate werden zum Teil parallel nebeneinander und 
zum Teil hintereinandef in einem Arrtriebsstrang betrie- 
ben. 

[0005] Bei Traktoren ist es bekannt. neben dem Fahr- 
arrtrieb und den Hydraulikpumpen eine sogenanrrte 
Zapfwelle zum Antrieb von zusatzlichen Arbeitsaggre- 
gaten vorzusehen. Aus Kbstengrunden ist man 
bestrebt, Ober den Antriebsmotor des Traktors mog- 
lichst viele zusatzliche Arbeitsaggregate anzutreiben. 
Dies hat dazu gefuhrt. daB viele Traktoren zwei Zapf- 
wellen (eine Heckzapfwelle und eine Frontzapfwelle) 
aufweisen. Bei einigen Traktoren gibt es bererts eine 
weitere, obenliegende Zapfwelle zur Ubertragung der 
Leistung des Arrtriebsmotors auf Zusatzaggregate im 
oberen Aufbaubereich des Traktors. 
[0006] Urn den Leistungsbedarf dieser selbstfahren- 
den Arbeitsmaschinen hinsichtiich des Fahrarrtriebes 
und hinsichtiich der Nebenabtriebe befriedigen zu kon- 
nen. werden immer groBere Ausgangsleistungen des 
Arrtriebsmotors erforderiich. Allerdings durfen die ein- 
zelnen Arbeitsaggregate und das Getriebe fGr den Fahr- 
arrtrieb bauartbedingt nur bis zu einer maximalen 
Eingangsleistung beziehungsweise Drehmoment 
betrieben werden. Bei bestimmten Einsatzsituationen 
kann es somit vorkommen, daB der Antriebsmotor ein 
groBeres Drehmoment erzeugt als die Nebenabtriebe 
beziehungsweise bestimmte Nebenabtriebe oder das 
Getriebe aufnehmen konnen. In diesem Fall kann es zu 



einer Beschadigung oder einem verstarkten VerschleiB 
der Antriebselemente. Arbeitsaggregate oder eines 
Getriebes kommen. 

[0007] Dieses Problem wird beispielsweise in der DE 
s 196 24 085 A1 angesprochen. Dort ist eine selbsttah- 
rende Arbeitsmaschine in Form eines Zementlastwa- 
gens beschrieben, die zusatzlich zum Fahrarrtrieb einen 
von dem Antriebsmotor angetriebenen Zementmischer 
als Nebenabtrieb aufweist. Der Fahrantrieb erfordert 
10 hier einen Antriebsmotor. der in der Lage ist. Drehmo- 
mente zu entwickeln, die bedeutend grOBer sind als das 
maximal zulassige Drehmoment fur den Zementmi- 
scher. 

Bei einem Zementlastwagen gibt es im wesentlichen 

is zwei Einsatzsituationen: a) StraBenfahrt des Zement- 
lastwagens bei gleichzeitigem Antrieb des Zementmi- 
schers; b) Standbetrieb des Zementlastwagens bei 
angetriebenem Zementmischer. In der Einsatzsituation 
b), wo das Drehmoment des Arrtriebsmotors vollstandig 

20 auf den Zementmischer errtfallt, ist es daher moglich. 
daB das maximal zulassige Drehmoment fOr den 
Zementmischer Oberschritten wird. Aus diesem Grunde 
wird in der DE 1 96 24 085 A1 vorgeschlagen. in der Ein- 
satzsituation b) das Drehmoment des Arrtriebsmotors 

25 Ober einen Leistungsregler automatisch zu begrenzen. 
wenn das maximal zulassige Drehmoment des Zemerrt- 
mischers erreicht ist. Damit die automatische Drehmo- 
mentbegrenzung erfolgen kann, muB der Bediener 
diese Begrenzungskontrolle jedoch zuvor uber einen 

30 Ein-/Ausschalter aktivieren. Zudem ist der Uberla- 
stungsschutz nur auf die Absicherung des Zementmi- 
schers im Standbetrieb bei ruhendem Fahrarrtrieb und 
nicht zusatzlich auch zur Absicherung des Fahrantriebs 
ausgelegt Uber die bloBe Sicherungsfunktion des 

35 Zementmischers hinausgehend erlaubt die vorgeschla- 
gene Drehmomerrtuberwachung keine weitere Beein- 
flussung des Arrtriebsmotors. 

[0008] Bei selbstfahrenden Arbeitsmaschinen, ins- 
besondere bei den oben erwahnten landwirtschaftli- 

40 chen Fahrzeugen , ist die ProWematik jedoch kompl exer. 
da einerse'rts neben dem Fahrarrtrieb in der Regel meh- 
rere Nebenabtriebe mit einer grOBeren Zahl von 
Arbeitsaggregaten vorhanden sind. und andererse'rts 
die Zahl der Einsatzsituationen, die jeweils einen urrter- 

45 schiedlichen Drehmomerrtbedarf for die Nebenabtriebe 
und den Fahrantrieb erfordern, groBer ist als im Fall des 
Zementlastwagens gemaB der DE 196 24 085 A1. Zur 
Regelung des Arrtriebsmotors ist es wunschenswert, 
nicht nur ein einzelnes Aggregat durch Verminderung 

so der Motorleistung gegen Uberlastung abzusichern, son- 
dern den Antriebsmotor so zu regeln. daB eine maxi- 
male Leistung fur die Arbeitsfunktionen der 
Selbstfahrenden Arbeitsmaschine zur Verfugung steht. 
ohne daB dadurch die Arbeitsaggregate in ihrer Funk- 

55 tion uberlastet werden. 

[0009] Unterschiedliche Einsatzsituationen fQr einen 
Mahdrescher und damit zusammenhangend eine stan- 
dig wechselnde Belastungssituation der einzelnen 
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Arbeitsaggregate ergeben sich beispielsweise bei Fahr- 
ten in urrterschiedlich dichtem Erntegutbestand, bei 
Errrteeinsatzen auf hflgeligem Geiande, bei unter- 
schiedlichen Bodenverhaitnissen, StraBenfahrt usw. 
Haufige Wechsel zwischen unterschiedlichen Einsatzsi- 
tuationen sind dabei nicht selten. AuBerdem kann der 
Wechsel zwischen unterschiedlichen Einsatzsituatio- 
nen in kleinen Schritten oder auch nahezu sprunghaft 
erfolgen. 

[001 0] Bei einem Traktor mit mehreren Zapfwellen als 
Nebenabtrieben hangt es davon ab, welche Zusatzge- 
rate angeschlossen werden, und ob zwei oder gar drei 
Zapfwellen gleichzeitig betrieben werden. Hier ist somit 
ebenfalls eine groBe Zahl von Einsatzs'rtuationen mOg- 
lich. 

[0011] Aufgabe der Erfindung ist es, eine selbstfah- 
rende Arbeitsmaschine gemSB dem Oberbegriff des 
Patentanspruches 1 so weiterzuentwickeln, daB in 
zuverlassiger und bedienerfreundlicher Weise ein opti- 
maler Betrieb einer selbstfahrenden Arbeitsmaschine in 
unterschiedlichen Einsatzsituationen ohne eine unzu- 
lassige Oberlastung einzelner Nebenabtriebe oder des 
Fahrantriebes ermflglicht wird. 
[001 2] Diese Aufgabe wird erf indungsgemaB dadurch 
gelOst, daB an sich bekannte MeBeinrichtungen zur 
Erm'rttJung mindestens einer leistungsbegrenzenden 
GroBe in den jeweiligen Nebenabtrieben und in dem 
Fahrantrieb vorgesehen sind, weiter eine Auswerte- und 
Steuereinrichtung vorgesehen ist, die die von den MeB- 
einrichtungen ermittelten GrOBen, in Form von bekann- 
ten, weiterverarbeitbaren Signalen, als Eingangs- 
signale empfangt, wobei in der Auswerte- und Steuer- 
einrichtung in Abhangigkeit dieser Eingangssignale ein 
Steuersignal fur einen Leistungsregler zur Regelung 
der Ausgangsleistung des Antriebsmotors erzeugt wird, 
wobei in der Auswerte- und Steuereinrichtung far 
zumindest einen Nebenabtrieb und den Fahrantrieb 
jeweils die maximal zulassige leistungsbegrenzende 
GrOBe gespeichert ist, und diese mittels einer Steue- 
rungssoftware bei Oberschreitung der ermittelten 
GrOBe an zumindest einem der Nebenabtriebe 
und/oder an dem Fahrantrieb in der Auswerte- und 
Steuereinrichtung ein Ansteuersignal zur Reduzierung 
der Ausgangsleistung des Antriebsmotors erzeugt wird, 
und bei Fortfall des Reduzierungskriteriums die Aus- 
gangsleistung des Antriebsmotors wieder an die neue 
zulassige Leistungsgrenze anpaBt 
[001 3] Zur ErmittJung der jeweiligen leistungsbegren- 
zenden GrOBe wie beispielsweise eine Drehzahl, ein 
Drehmoment, Druck, Spannung oder Strom, kann auf 
an sich bekannte MeBeinrichtung zurQckgegriffen wer- 
den. Dabei ist es vorgesehen, die Orehmomente Qber 
entsprechende Drehmomentgeber an den leistungs- 
Obertragenden Wellen for den Fahrantrieb und den 
Nebenabtriebe direkt zu erm'rtteln. Anstelle einer direk- 
ten Drehmomentermittlung, kOnnen von der Auswerte- 
und Steuereinrichtung auch, wie dem Fachmann als 
austauschbar bekannte indirekte MeBverfahren einge- 



setzt werden welche die Belastung der einzelnen Kom- 
ponenten wiederspiegeln. Im Falle des Hydrostat- 
getriebes kann dies beispielsweise ein Drucksensor fur 
den Hydraulikdruck und ein Sensor for den Volumen- 

5 strom der Hydraulikflussigkeit sein. Bei Nebenantrie- 
ben, die uber Riemen angetrieben werden, kann das 
Drehmoment beispielsweise auch Qber entsprechende 
MeBeinrichtungen zur ErmittJung des Riemenschlupfes 
indirekt ermittelt werden. Ferner kOnnen Stellhebel- 

10 wege, Auslenkungen an Riemen- oder Kettenspanner 
oder Stell- oder AntriebsmotorstrOme eine Leistung in 
einem Antriebsstrang wiederspiegeln. 
[0014] Das Leistungssteuersignal S ist eine Funktion 
der verschiedenen leistungsbegrenzenden GrOBen, wie 

is beispielsweise ein Funktion der einzelnen Drehmo- 
mente : S=f( M N1 , M N2 , M Na> ...) . Dabei bedeutet M Q 
das auf den Fahrantrieb wirkehde Drehmoment und M Ni 
das auf den i-ten Nebenabtrieb wirkende Drehmoment. 
Durch entsprechende Programme in der vorzugsweise 

20 von einem Mikroprozessor gebildeten Auswerte- und 
Steuereinrichtung, die mit einer geeigneten Software 
ausgestattet ist, kOnnen die Eingangssignale nach den 
verschiedensten Kriterien ausgewertet und miteinander 
verknOpft werden. Auf diese Weise wird erstmalig fur 

25 selbstfahrende Arbeitsmaschinen, bei denen neben 
dem Fahrantrieb noch mehrere von dem einen 
Antriebsmotor angetriebene Nebenabtriebe vorgese- 
hen sind, und die ein breites Spektrum von Einsatzsi- 
tuationen mit jeweils unterschiedlichen Leistungs- 

30 anforderungen an die verschiedenen Nebenabtriebe 
und den Fahrantrieb abzudecken haben, ein adaquates 
automatisches Leistungsmanagement ermOglicht. Der 
Antriebsmotor kann situationsgerecht in seiner Leistung 
nach Bedarf automatisiert herunter- und wieder hoch- 

35 geregelt werden, wodurch die Beschrankung der 
Antriebsleistung auf das unbedingt notwendige MaB 
begrenzt bleibt und jeweils eine neue Anpassung der 
bereitgestellten Motorleistung an die aktuell vorliegen- 
den Arbeitsverhaltnisse erfolgt. Die automatisierte 

40 Regelung der Antriebsleistung des Antriebsmotors ist 
bedienungsfreundlich, da der Fahrer nicht in die Rege- 
lungsvorgange einzugreifen braucht. 
[0015] Bei den oben erwahnten selbstfahrenden 
Arbeitsmaschinen werden Qberwiegend Dieselmotoren 

45 als Antriebsmotoren eingesetzt, die vorzugsweise uber 
eine elektronisch gesteuerte Einspritzpumpe zur Lei- 
stungsregelung verfOgen. Die von der Einspritzpumpe 
in die Brennkammern des Antriebsmotors eingespritz- 
ten Kraftstoffmengen kOnnen so auf einfache Weise 

so durch ein Steuersignal an die Einspritzpumpe beein- 
fluBt werden, was einen unmittelbaren EinfluB hat auf 
das LeistungsvermOgen des Antriebsmotors. 
[001 6] In einer Ausfuhrungsform ist in der Auswerte- 
und Steuereinrichtung fur jeden Nebenabtrieb und fur 

55 den Fahrantrieb jeweils das maximal zulassige Dreh- 
moment gespeichert Somit kann bei Oberschreitung 
des ermittelten Drehmoments Qber das zulassige Dreh- 
moment an einem der Nebenabtriebe oder am Fahran- 
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trieb in der Auswerte- und Steuereinrichtung eine 
Steuersignal zur Reduzierung der Motorausgangslei- 
stung erzeugt warden, wodurch eine Bescnadigung des 
Nebenabtriebes Oder des Fahrarrtriebs verhindert wird. 
Bei cfieser Art von .Oberbelastungs-Kbntrollmanag- 
ment" ist es nicht notwendig. daB der Bediener der 
selbstfahrenden Arbeitsmaschine darOber informiert ist, 
welche und wieviel Nebenabtriebe gerade aktiv sind 
und welche Belastungsgrenzwerte fur diese bestehen. 
[0017] In Abwandlung Oder ErgSnzung der vorge- 
schlagenen Erfindung kann mittels der vorgeschlage- 
nen Messung der Drehmomente, Drucke oder 
Spannungen auch eine Extraleistung des Arrtriebsmo- 
tors durch ein Steuersignal abgerufen werden, wenn fur 
die Auswerte- und Steuereinrichtung anhand der MeB- 
werte erkennbar ist, daB zumindest eines der Arberts- 
aggregate Oder der Fahrarrtrieb durch eine kurzfristige 
zusatzliche Leistung des Antriebsmotors nicht Oberla- 
stet wird Oder die Zuschaltung von zusatzlichen Arberts- 
aggregaten uberbruckt werden muB. Das ist 
beispielsweise dann der Fall, wenn alie Oder bestimmte 
Nebenabtriebe und/oder der Fahrarrtrieb in einem vor- 
bestimmten sicheren Drehmomerrtbereich betrieben 
werden, der auch nicht nach Leistungsemohung verlas- 
sen wird. So kann beispielsweise ohne eine Gefahr- 
dung des Fahrantriebs bei einem Errrteeinsatz eines 
MShdreschers an einem Hang und Bergauffahrt bei lau- 
fendem Dreschwerk die Motorausgangsleistung uber 
einen Nominalwert erhoht werden; der bei StraBenfahrt 
ohne Einschattung der zusatzlichen Arbeitsaggregate 
eine Uberlastung des Fahrantriebs bedeuten wOrde. 
[0018] Ein besonderer Vorteil ergibt sich, wenn die 
maximal zulSssigen Drehmomente der einzelnen 
Nebenabtriebe Snderbar abgespeichert werden kon- 
nen. So konnen beispielsweise an einen Traktor mit 
mehreren Zapfwellen die unterschiedlichsten Zusatzge- 
rate angeschlossen und gleichzeitig betrieben werden, 
ohne daB die Gefahr der Clberlastung einzelner Zusatz- 
gerate besteht. Der Bediener muB lediglich die maximal 
zuiassigen Drehmomente fur die Nebenabtriebe in 
Abhangigke'rt der anzuschlieBenden ZusatzgerSte ein- 
speichern. Dies kann durch manuelle Eingabe der 
Werte erfolgen oder aber auch einfach durch Auswahl 
des entsprechenden Zusatzgerates (Mdhwerk, Roder , 
Hersteller, Typ) aus einer im zentralen Rechner der 
Arbeitsmaschine gespeicherten Zusatzgerdteliste, in 
der die zugehorigen Grenzwerte gespeichert sind. Hier- 
mit wird ein HochstmaB an Rexibilitat und Zuverlassig- 
ketterreicht 

[001 9] In einer weiteren Ausfuhrungsform ist es vorge- 
sehen, daB in der Auswerte- und Steuereinrichtung ver- 
schiedene Gewichtungsfaktoren 0(1, X2, X3) fQr die 
Nebenabtriebe zur Bestjmmung des Steuersignals S fur 
die Leistungsregelung des Antriebsmotors vorgesehen 
sind: S = f(M Q , Xi™„ 1t X2*M N2 , X3*M N3 ....) . Vor- 
zugsweise lassen sich die Gewichtungsfaktoren ander- 
bar abspeichem. Damit konnen dominierende 
Leistungsverbraucher ausgewahK und Priorrtaten im 



Leistungsmanagement gesetzt werden. 
In einer weiteren Ausfuhrungsform ist es vorgesehen, 
daB zusatzlich zu den Drehmomenten der Nebenab- 
triebe und des Fahrantriebs mindestens eine weitere 

5 den Betrieb begrenzende GroBe, zumindest einen den 
Nebenabtriebe und/oder den Fahrarrtrieb begrenzender 
Parameter in der Auswerte- und Steuereinrichtung zur 
Leistungsregelung des Antriebsmotors verwendet wird. 
Hierdurch wird eine zusatzliche Betriebssicherheit 
10 geschaffen und der Antriebsmotor in die Leistungsrege- 
lung integriert. So konnen den Antriebsmotor leistungs- 
begrenzende Parameter wie KOhlwasser- oder 
Oltemperatur des Antriebsmotors in der Auswerte- und 
Steuerungseinrichtung zur Leistungsregelung des 
15 Antriebsmotors verwendet werden. Stellt die Auswerte- 
und Steuerungseinrichtung durch eine geeignete Sen- 
sorik fest, daB sich die Werte der leistungsbegrenzen- 
den Parameter ihrem gerade noch tolerablen 
Grenzbereich nShern, so kann die Auswerte- und 

20 Steuerungseinrichtung uber einen geeigneten Regelal- 
gorithmus die Arrtriebsleistung des Antriebsmotors so 
regeln, daB sich die Naherungskurve der Annaherung 
an den Grenzwert des leistungsbegrenzenden Parame- 
ters so zunehmend abflacht, daB der Grenzwert nur 

25 naherungsweise und langsam erreicht wird. Hierdurch 
wird sichergesteltt, daB eine Herurrterregelung der 
Motorleistung nicht abrupt, sondern stetig erfolgt. Durch 
eine soiche Anordnung wird bei zusatzlicher Betriebssi- 
cherheit die Funktion der Arbeitsmaschine nur wenig 

30 beeintrachtigt. 

[0020] In einer weiteren Ausfuhrungsform ist es vorge- 
sehen, daB bei einem Drehmomerrtanstieg an einem 
oder mehreren Nebenabtrieben von der Auswerte- und 
Steuereinrichtung ein Steuersignal fur die Einsprrtz- 

35 pumpe derart erzeugt wird, daB kurzzeitig die Kraftstof- 
feinspritzmenge beziehungsweise die abgegebene 
Leistung erhOrtt wird und anschlieBend entsprechend 
zurockgenommen wird. Bei einer Erntemaschine sind in 
besonders vorteilhafter Weise Sensoren zur Bestim- 

40 mung der Errrtegutmenge im ErrrtegutfluB durch die 
Maschine vorgesehen, mh denen ein veranderter Lei- 
stungsbedarf bestimmter Nebenabtriebe vorherbe- 
stimmbar ist. Beispielsweise konnte mit einem Sensor 
im Einzugskanal eines Mahdreschers eine Zunahme 

45 des auf die Dreschorgane zukommenden Erntegutes 
vorherbestimmt werden, woraufhin automatisch die 
Antriebsmotorleistung kurzfristig erhoht wird und somit 
rechtzeitig Energie in der rotierenden Dreschtrommel 
mit ihrem Tragheitsmoment gespeichert wird, die dann 

so zur Verfflgung stent, wenn die groBe Errrtegutmenge 
verarbeitet werden muB. Dies alles geschieht unter 
Kbrrtrolle der Auswerte- und Steuereinrichtung. 
[0021] In einer weiteren Ausfuhrungsform ist ein Lei- 
stungsmanagement vorgesehen. das auch bei 

55 ungleichformiger Beschickung einen wesentJich gleich- 
maBigeren Betrieb der Arbeitsmaschine ermOglicht. 
Dazu wird bei einem kurzzeitigen Leistungsanstieg oder 
bei einem plOtzlichen Drehzahlabfall ohne Gaspedal- 
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verstellung Ober einen geeigneten Regelalgorithmus 
der Auswerte- und Steuereinrichtung kurzzeitig die 
Kraftstoffeinsprrtzmenge im Antriebsmotor erhOht und 
diese danach mit einer grOBeren Zeitkonstante auf den 
ursprQngiichen Wert zurQckgenommen. Eine weitere 
Verbesserung der Wirkung der Vorrichtung ergibt sich, 
wenn geeignele Sensoren vor einem Arbeitsaggregat, 
das einen grOBeren Anteil der verfOgbaren Antriebslei- 
tung aufnimmt. die Mengenveranderungen der f lieBen- 
den Gutmengen zu detektieren und an die Auswerte- 
und Steuereinrichtung zu ubermitteln. Die Auswerte- 
und Steuereinrichtung kann dann den Leistungsbedarf 
im voraus erkennen und ein Stellsignal fur eine Lei- 
stungserhOhung des Motors und/oder der Antriebe 
erzeugen und an diese ubermitteln. Die nachfolgende 
Belastungsspitze an einem Arbeitsaggregat wird dann 
durch das zusatzliche Schwungmoment und/oder das 
erhflhte Antriebsmoment abgefangen. Genauso ist es 
auch denkbar, bei sich verringerndem Leistungsbedarf 
die Motorleistung zu verringern, urn beispielsweise 
Kraftstoff zu sparen. Eine solche Einrichtung kann bei- 
spielsweise bei einem Feldhacksler mit groBem Lei- 
stungsbedarf der Hacksertrommel dazu dienen, einen 
grOBeren Drehzahlabfall aller Komponenten zu verhin- 
dern und auBerdem die Arbeitsgeschwindigkert zu ega- 
iisieren, damit die Entladung des Gutstromes auf ein 
nebenherfahrendes Uberladefahrzeug nicht gestOrt 
wird. 

[0022] Die vorliegende Erfindung kann nicht nur in 
selbstfahrenden Arbeitsmaschinen, sondern auch auf 
die Kombination eines Zugfahrzeuges mit einem vom 
Zugfahrzeug gezogenen Oder getragenen Arbeitsgerat, 
dessen Arbeitsaggregate vom Zugfahrzeug Ober zumin- 
dest einen Nebenabtrieb angetrieben werden, ange- 
wendet werden. DafQr kann eine Schnittstelle zwischen 
dem Anbaugerat und der Arbeitsmaschine vorgesehen 
sein, Ober die leistungsbegrenzende GrOBen beispiels- 
weise ein Drehmoment an einem Nebenabtrieb oder an 
einem davon weKer verzweigten Abtrieb durch an sich 
bekannte Mtttel wie beispielsweise ein CAN- Bussy- 
stem an die Auswerte- und Steuereinhe'rt Obermittelt 
werden. 

[0023] In den beigefugten Zeichnungen soil die Erfin- 
dung nachfdgend anhand von AusfOhrungsbeispielen 
veranschaulicht werden. Es zeigen: 

Fig. 1 einen schematischer Schnitt durch einen 
MShdrescher mit seinen vom Antriebsmotor 
angetriebenen Nebenabtrieben (Arbeitsag- 
gregaten), 

Fig. 2 ein Blockdiagramm eines Antriebs, 

Fig. 3 ein Antriebsschema eines selbstfahrenden 
Feldhackslers, 

Fig. 4 einen Traktor als Zugmaschine mit einer 
angehangten GroBballenpresse. 



[0024] In Figur 1 ist ein schematischer Schnitt durch 
einen Mahdrescher gezeigt. Vom nicht naher bezeich- 
neten Antriebsmotor werden die nicht naher gezeigten 
Arbeitsaggregate Ober Nebenabtriebe angetrieben. 

5 Dabei ist mit (3) der Nebenabtrieb zum Schneidwerk, 
mit (4) der Nebenabtrieb zu den Dreschorganen und mit 
(5) der Nebenabtrieb zum Strohhacksler beispielhaft 
bezeichnet. Die ubrigen Nebenabtriebe (Arbeitsaggre- 
gate) sind aus GrQnden der Gbersichtlichkeit nicht 

70 benannt. Mit (7) ist der Motorabtrieb zu den Nebenab- 
trieben bezeichnet. 

[0025] In Fig.2 ist ebenfalls schematisch ein Blockdia- 
gramm mit dem Antriebsmotor (1) mit seinem Lei- 
stungsregler (1 A), dem Getriebe fur den Fahrantrieb (2) 

15 und drei Nebenabtrieben (3, 4, 5) gezeigt. Die Motor- 
ausgangsleistung (PA) verteilt sich auf das Getriebe 
(PG) und auf die Nebenabtriebe (PN; PN1, PN2, PN3) . 
Die MeBeinrichtungen (2A, 3A, 4A. 5A) zur Erfassung 
der leistungsbegrenzenden GrOBen, hier mehrere 

20 Drehmomente, liefern die Eingangssignale (M G , M N1 , 
M N2 , M N3 ) fur die Auswerte- und Steuereinrichtung (6). 
Die Auswerte- und Steuereinrichtung (6) ubernimmt die 
ermittelten MeBwerte von den MeBeinrichtungen (2A, 
3A, 4A, 5A) und bereitet diese zu einem Steuersignal 

25 (S) auf. Auswerteprogramme und Grenzwerte der ein- 
zelnen Antriebe werden in dem Speicher (6A) gespei- 
chert. Die Aufbereitung zu einem Steuersignal (S) 
geschieht, indem durch eine geeignete Software als 
Auswerteprogramm die MeBwerte mit den gespeicher- 

30 ten Grenzwerten verglichen werden. Ergibt sich bei 
dem Vergleich, daB die gespeicherten Grenzwerte 
eines oder mehrerer Arbeitsaggregate und/oder des 
Fahrantriebs Oberschritten werden oder auch, daB die 
MeBwerte weit unterhalb der zulassigen Grenzwerte 

35 liegen, so wird ein aus der Differenz zwischen MeBwer- 
ten und gespeicherten Grenzwerten abgeleitetes Steu- 
ersignal (S) an den Leistungsregler (1 A) Obermittert. Die 
AWeitung kann beispielsweise durch ein ebenfalls 
gespeichertes Kernfeld oder durch einen geeigneten 

40 Regelalgorithmus erfolgen. Ergibt der nachfolgende 
Vergleich der MeBwerte mit den Grenzwerten durch die 
Auswerte- und Steuereinrichtung (6) eine Veranderung 
des D'rfferenzwertes, so ermrtteft die Auswerte- und 
Steuereinrichtung (6) ein neues Steuersignal (S), das 

45 wieder an den Leistungsregler (1A) Obermittelt wird. 
Erfolgt der Vergleich der MeBwerte mit den Grenzwer- 
ten in kurzer zertJicher Abfolge, so wird eine enggestufte 
Regelung erreicht, die vom Fahrer der selbstfahrenden 
Arbeitsmaschine als flieBend und ohne grOBere Rege- 

50 lungssprQnge wahrgenommen wird. 

[0026] Durch diese Regelung kOnnen Uberlastungen 
einzelner oder mehrerer Arbeitsaggregate oder des 
Fahrantriebs durch Verringerung der Antriebsleistung 
des Antriebsmotors (1) vermieden werden. Es ist aber 

55 auch mOglich, Leistungsreserven des Antriebsmotors 
(1) zu mobilisieren, wenn von der Sensorik eine nicht 
vollstandige Auslastung des Fahrantriebs (2) oder eines 
der Nebenabtriebe (3, 4, 5) ermittelt wird. In beiden 
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Regelungsrichtungen ist es vorteilhaft, Betriebspara- 
meter des Arrtriebsmotors in den Regelungsvorgang 
miteinzubeziehen. Deshalb kann die Auswerte- und 
Steuereinrichtung (6) als Parameter (Z) beispielsweise 
die KQhlmittel- und/oder Oltemperatur des Arrtriebsmo- 
tors (1). Ladedruck eines Turboladers, Zundzeitpunkt 
der Verbrennung im Antriebsmotor (1) oder Ventilsteu- 
erzeiten abfragen und in den Vorgang der Ermrttlung 
eines Steuersignals (S) einbeziehen. In einer solchen 
Ausgestaltung der Erfindung werden nicht nur die dem 
Antriebsmotor (1) nachgeordneten Antriebselemente, 
sondern auch der Antriebsmotor (1) selbst in die Rege- 
lung des Antriebssystems einbezogen und vor Uberla- 
stung und QbermaBigem VerschleiB geschOtzt. 
AuBerdem konnen als Parameter (Z) auch Betriebsda- 
ten wie beispielsweise KQhlmittel- und/oder Oltempera- 
turen des Fahrantriebs, eines oder mehrerer 
Nebenabtriebe oder von sonstjgen Getrieben beruck- 
sichtigt werden. 

[0027] Als Parameter (Z) konnen jedoch auch manuell 
eingegebene oder automatisierte Anderungsvorgaben 
fur gespeicherte Grenzwerte oder Regelalgorithmen 
von der Auswerte- und Steuereinrichtung (6) verarbeitet 
werden. So konnen sich Grenzwerte andern, wenn Vor- 
satzgerate wie Schneidwerke getauscht werden oder 
wenn Zusatzaggregate eingeschaltet werden wie 
besondere Aufbereitungs-, HScksel- oder Schneidein- 
richtungen der selbstfahrenden Arbeitsmaschine. Die 
automatisierte Anderung von gespeicherten Grenzwer- 
ten kann beispielsweise durch Vorsatzerkennungs- 
schalter erfolgen, die beim AnschluB des Vorsatzes an 
die selbstfanrende Arbeitsmaschine ihre Kennung an 
die Auswerte- und Steuereinrichtung (6) ubermitteln 
oder als eine Routine, die ein Hinzu- oder Abschalten 
einer Komponerrte. beispielsweise durch eine Bedien- 
schalterabfrage, erkennt. 

[0028] In Figur 3 ist ein Antriebsschema eines selbst- 
fahrenden Feldhackslers gezeigt. Der Antriebsmotor (1) 
ubertragt seine Antriebsleistung uber den Motorabtrieb 
(7) auf die Nebenabtriebe. Fur den Fahrantrieb (2) und 
einzelne StelHunktionen sind an dem Motorabtrieb (7) 
Hydraulikpumpen (10) angeschlossen, deren Antriebs- 
leistung vom Sensor (20A) uberwacht wird. Ober die 
Nebenabtriebe (3, 4, 5) wird die Antriebsleistung auf 
den Nachbeschleuniger (11), die Corn-Crackerwalzen 
(12), die Hackseltrommel (13) und die VorpreBwalzen 
(14) als Arbertsaggregate Qbertragen. Die vom Neben- 
abtrieb (3) ubertragene Antriebsleistung wird von 
jeweils an den Antriebswellen angebrachten Sensoren 
(20A, 12A, 3A. 4A) Oberwacht, die ihre Sensordaten an 
die Auswerte- und Steuereinrichtung (6) ubermitteln. 
Die Auswerte- und Steuereinrichtung (6) ubermittelt 
wiederum ein Steuersignal (S) an den Leistungsregler 
(1A) des Arrtriebsmotors (1). FOr die Erfindung ist es 
unabhangig vom in Rgur 3 gezeigten AusfOhrungsbei- 
spiel ohne Belang, ob der Grenzwertvergleich erst in 
der Auswerte- und Steuereinrichtung (6) erfolgt oder ob 
der Vergleich schon in den Sensoren (2A, 3A, 4A, 5A. 



20A), die dazu mit entsprechenden Computerelemen- 
ten zu Auswertung und Speicherung. zum Vergleich 
und zur Ausgabe der ermittelten Werte versehen sein 
mflssen, vorgenommen wird und die Sensoren (2A, 3A, 

5 4A 5A. 12A, 20A) nur noch ein aufbereitetes Signal an 
die Auswerte- und Steuereinrichtung (6) ubermitteln. 
Fur eine hohere Regelgeschwindigkeit der Auswerte- 
und Steuereinrichung (6) kann es vorteilhaft sein, wenn 
diese nicht mehr alle Auswertungen selbst vornehmen 

w muB, sondern nur noch von den Sensoren (2A, 3A, 4A, 
5A, 20A) Qbermittelte Verhaltniswerte auswerten muB. 
Auch wQrde ein CAN-Busnetz, an das alle Systemkom- 
ponenten und die Sensoren (2 A, 3A, 4A, 5A, 12A, 20A) 
angeschlossen sein konnen, auf diese Weise mit einer 

75 geringeren Datenmenge belastet. Wird von einem der 
Sensoren (2A, 3A, 4A, 12A. 20A) eine Uberlast gemel- 
det, so ubermittelt die Auswerte- und Steuereinrichtung 
(6) ein Stellsignal (S), aufgrund dessen die Motorlei- 
stung des Arrtriebsmotors (1) verringert wird. Melden 

20 die Sensoren (2A, 3 A, 4A, 12A, 20A), daB die Grenz- 
werte nicht erreicht sind, so kann die Auswerte- und 
Steuereinrichtung (6) ein Stellsignal (S) ubermitteln, 
das entweder die Motorleistung verringert oder die 
Motorleistung erhoht, urn eine angepaBte Arbeitslei- 

25 stung der selbstfahrenden Arbeitsmaschine zu erzielen. 
Die Regelung ist allein abhangig von den Regelungs- 
vorgaben, die manuell vom Fahrer eingebbar oder die in 
einem Speicher abgelegt abrufbar sind. 
[0029] An eine VorpreBwalze (1 4) ist ein Sensor (14A) 

30 angeschlossen, der die erntegutmengenbedingte Aus- 
lenkung der VorpreBwalze (1 4) ermittelt, um anhand der 
sich annahernd proportional zur aufgenommenen Ern- 
tegutmenge verhaltenden Auslenkung die folgende 
Belastung der Arbeitsaggregate zu ermitteln. Der MeB- 

35 wert wird an die Auswerte- und Steuereinrichtung (6) 
weitergeleitei Ergibt ein Vergleich der MeBwerte der 
Sensoren (4A) und (14A), daB das aktuell ubertragende 
Drehmoment wohl nicht ausreichen wird, um die aufge- 
nommene Erntegutmenge von der Hackseltrommel (13) 

40 ohne groBeren Betriebsabfall verarbeiten zu konnen, so 
kann die Auswerte- und Steuereinrichtung (6) ein Stell- 
signal (S) an den Leistungsregler (1 A) ubermitteln, auf- 
grund dessen die Antriebsleistung beziehungsweise die 
Drehzahl des Arrtriebsmotors (1) kurzzertig erhoht wird, 

45 um eine storungsfreie Verarbeitung der arrfallenden 
Erntegutmenge sicherzustellen. Eine Sensorik des 
Sensors (14A) kOnnte auch die Auslenkung des Nieder- 
halters, das Drehmoment der Einzugsschnecke Oder 
der Pickup messen, oder ein Laserscanner kOnnte die 

so Hohe des Schwads vor dem selbstfahrenden Feld- 
hacksler abtasten. Eine funktionsahnliche Sensorik 
kann in entsprechender Weise in jeder anderen selbst- 
fahrenden Arbeitsmaschine integriert werden, bei- 
spielsweise eine solche Sensorik im Schneidwerk oder 

55 SchragfOrderkanal eines Mahdreschers oder einer 
gezogenen beziehungsweise selbstfahrenden Ballen- 
presse. 

[0030] Figur 4 zeigt einen Traktor (20) mit einer ange- 



hflngten GroBballenpresse (22) in schematischer Dar- 
stellung. Der Traktor (20) weist einen Antriebsmotor (1) 
auf der seine Antriebsleistung an ein Getriebe (24) 
abgibt, von wo aus die Antriebsleistung zum einen an 
einen Arrtriebsstrang zum Fahrantrieb (2). hier m'rt All- 5 
radarrtrieb gezeigt, und auf eine Zapfwelle (26) abgege- 
ben wird. Uber eine Kupplung (28) wird die 
Antriebsleistung der Zapfwelle (26) auf eine Gelenk- 
welle (30) der vom Traktor (20) gezogenen GroBballen- 
presse (22) ubertragen. Die Gelenkwetle (30) lertet die w 
Antriebsleistung in ein Hauptgetriebe (32) der gezoge- 
nen GroBballenpresse (22) ein. Vom Hauptgetriebe (32) 
aus werden die verschiedenen Arbe'tsaggregate der 
GroBballenpresse (22) angetrieben, und zwar die Pik- 
kupeinrichtung vom Nebenabtrieb (3), die FOrdervor- is 
richtung vom Nebenabtrieb (4) und die 
Bindeeinrichtung von der Vorgelegewelle (5). Die an 
dem Fahrantrieb sowie die an den Nebenabtrieben der 
gezogenen GroBballenpresse (22) angebrachten Sen- 
soren (2A, 3A, 4A, 5A, 30A) sind direkt oder uber so 
Schnittstellen mit der Auswerte- und Steuereinrichtung 
(6) verbunden, die nach Auswertung der MeBwerte ein 
daraus abgeleitetes Steuersignal (S) an den Leistungs- 
regler (1 A) des Antriebsmotors (1) Qbermittelt. Auf diese 
Weise kann die vorgeschlagene Antriebsregelung auch 25 
in einer Kombination eines Zugfahrzeuges mit einem 
vom Zugfahrzeug gezogenen oder getragenen Arbeits- 
gerat, dessen Arbeitsaggregate vom Zugfahrzeug 
angetrieben sind, verwirWicht werden. 
[0031] Die gegenstandliche Beschreibung ist nur als 30 
beispielhaft zu verstehen. Ein Fachmann ist ohne weite- 
res dazu in der Lage, Abwandlungen der vorgeschlage- 
nen Losung zu finden, die seinen technischen 
Erfordernissen oder den konkreten Maschinen, in 
denen er die vorgeschlagene Losung einsetzen will, 35 
angepaBt ist. 

Patentanspruche 

1. SeFbstfahrende Arbeitsmaschine mit einem 40 
Antriebsmotor, dessen Antriebsleistung auf den 
Fahrantrieb und mindestens einen Nebenabtrieb 
zum Antrieb von Arbeitsaggregaten verzweigt ist, 
wobei eine MeBeinrichtung das auf einen Neben- 
abtrieb wirkende Drehmoment ermittelt und bei 45 
Oberlastung ein Steuersignal for einen Leistungs- 
regler zur Regelung der Ausgangsleistung des 
Antriebsmotors erzeugt, 
dadurch gekennzeichnet, daB 
an sich bekannte MeBeinrichtungen (2A, 3A, 4A, so 
5A, 20A, 30A) zur Ermittlung mindestens einer lei- 
stungsbegrenzenden GroBe in den jeweiligen 
Nebenabtrieben (3. 4, 5) und in dem Fahrantrieb (2) 
vorgesehen sind, weiter eine Auswerte- und Steu- 
ereinrichtung (6) vorgesehen ist, die die von den 55 
MeBeinrichtungen (2A, 3A, 4A, 5A, 20A30A) ermit- 
telten GrflBen, in Form von bekannten, weiterverar- 
be'rtbaren Signalen, als Eingangssignale empfangt, 
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wobei in der Auswerte- und Steuereinrichtung (6) in 
Abhangigkeit dieser Eingangssignale ein Steuersi- 
gnal (S) fur einen Leistungsregler (1A) zur Rege- 
lung der Ausgangsleistung des Antriebsmotors (1) 
erzeugt wird, wobei in der Auswerte- und Steuer- 
einrichtung (1) fur zumindest einen Nebenabtrieb 
(3, 4 ,5) und den Fahrantrieb (2) jeweils die maxi- 
mal zulassige leistungsbegrenzende GroBe 
gespeichert ist, und diese mittels einer Steuerungs- 
software bei Oberschreitung der ermittelten 
begrenzenden GroBe an zumindest einem der 
Nebenabtriebe (3,4,5) und/oder an dem Fahran- 
trieb (2) in der Auswerte- und Steuereinrichtung (1) 
ein Ansteuersignal (S) zur Reduzierung der Aus- 
gangsleistung (PA) beziehungsweise der Drehzahl 
des Antriebsmotors (1) erzeugt wird, und bei Fort- 
fall des Reduzierungskriteriums die Ausgangslei- 
stung (PA) des Antriebsmotors (1) wieder an die 
neue zulassige Leistungsgrenze anpaBt. 

2. Selbstfahrende Arbeitsmaschine nach Anspruch 1 , 
dadurch gekennzeichnet, daB 
die Ausgangsleistung (PA) beziehungsweise die 
Drehzahl des Antriebsmotors (1) anstelle einer 
Reduzierung durch ein Steuersignal (S) der Aus- 
werte- und Steuereinrichtung (6) zur ErhOhung der 
Antriebsleistung (PA) uber einen Nominalwert 
erhoht wird, wenn dadurch alle Nebenabtriebe (3. 
4, 5) und der Fahrantrieb (2) den vorbestimmten 
Leistungsbereich nicht verlassen, und bei Fortfall 
des Erhohungskriteriums die Ausgangsleistung 
(PA) des Antriebsmotors (1) wieder zuruckgeregelt 
wird. 

3. Selbstfahrende Arbeitsmaschine nach einem oder 
mehreren der vorstehenden AnsprOche, 
dadurch gekennzeichnet, daB 
in der Auswerte- und Steuereinrichtung (6) minde- 
stens eine in den einzelnen Nebenabtriebe (3, 4, 5) 
maximal zulassige, leistungsbegrenzende GroBe 
wie beispielsweise ein Drehmoment, Druck oder 
Strom anderbar abgespeichert ist. 

4. Selbstfahrende Arbeitsmaschine nach einem oder 
mehreren der vorstehenden AnsprOche, 
dadurch gekennzeichnet, daB 
in der Auswerte- und Steuereinrichtung (6) ver- 
schiedene Gewichtungsfaktoren fur die Nebenab- 
triebe zur Bestimmung des Steuersignals (S) fOr die 
Leistungsregelung des Antriebsmotors (1) vorgese- 
hen sind. 

5. Selbstfahrende Arbeitsmaschine nach Anspruch 4, 
dadurch gekennzeichnet, daB 

die Gewichtungsfaktoren in der Auswerte- und 
Steuereinrichtung (6) anderbar abgespeichert sind. 

6. Selbstfahrende Arbeitsmaschine nach einem oder 
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mehreren der vorstehenden AnsprOche. 
dadurch gekennzeichnet, daB 

zusatzlich zu den leistungsbegrenzenden GrOBen 
in den jeweiligen Nebenablrieben (3, 4. 5) und des 
Fahrantriebs (2) mindestens ein weitere, den 
Betrieb des Antriebsmotors (1), Nebenabtriebes (3, 
4, 5) und/oder Fahrantriebs (2), begrenzender 
Parameter (Z) in der Auswerte- und Steuereinrich- 
tung (6) zur Leistungsregelung des Antriebsmotors 
(1) verwendet wird. 

7. Selbstfahrende Arbeitsmaschine nach Anspruch 6. 
dadurch gekennzeichnet, daB 

der Parameter (Z) von sonstigen Betriebsdaten des 
Fahrantriebs (2), eines anderen Getriebes 
und/oder zumindest eines der Nebenabtriebe (3, 4, 
5) gebildet ist. 

8. Selbstfahrende Arbeitsmaschine mit einem 
Antriebsmotor (1), dessen Antriebsleistung auf 
einen Fahrantrieb und mindestens einen Nebenab- 
trieb (3, 4, 5) zum Antriebder Arbeitsaggregate ver- 
zweigt ist, 

dadurch gekennzeichnet, daB 

die Antriebsleistung des Antriebsmotors durch 
einen Leistungsregler, welcher beispielsweise 
direkt eine Einspritzpumpe ansteuert, der bei 
einem verandertem Leistungsbedarf am Fahran- 
trieb oder an mindestens einem Nebenabtrieb von 
der Auswerte- und Steuereinrichtung ein Steuersi- 
gnai fur die Einspritzpumpe derart erhalt. daB die 
Kraftstoffeinspritzmenge beziehungsweise die 
Motordrehzahl der neuen Leistungsanforderung 
angepaBt wird. 

9. Selbstfahrende Arbeitsmaschine nach einem oder 
mehreren der vorstehenden AnsprOche. 
dadurch gekennzeichnet, daB 

dieselbe eine Erntemaschine ist, und in der Ernte- 
maschine zusatzlich zu den MeBeinrichtungen (2A, 
3A, 4A, 5A, 20A, 30A) mindestens ein Sensor zur 
fortlaufenden Bestimmung der Erntegutmenge im 
ErntegutfluB durch die Maschine vorgesehen ist, 
wobei an hand dieses Sensorsignals der benotigte 
Leistungsbedarf in bestimrrrten Nebenabtriebe vor- 
herbestmmt wird und in der Auswerte- und Steuer- 
einrichtung zur Ansteuerung des Antriebsmotors 
(1) ausgewertet wird. 

10. Selbstfahrende Arbeitsmaschine nach Anspruch 9, 
dadurch gekennzeichnet, daB 

der Sensor die Erntegutmenge vor dem Erreichen 
des momentan leistungsbegrenzenden Arbeitsag- 
gregats ermittelt 

11. Selbstfahrende Arbeitsmaschine nach einem oder 
mehreren der vorstehenden AnsprOche, 
dadurch gekennzeichnet, daB 



der Leistungsregler (1A) ein elektronisches Mptor- 
managementsystem umfaBt und anhand des von 
der Auswerte- und Steuereinrichtung (6) erzeugten 
Steuersignals (S) die Leistung des Antriebsmotors 
5 Ober eine Motorkennlinieanderung Oder ein 

Umschalten zwischen verschiedenen. in dem 
Motormanagementsystem gespeicherten Motor- 
kennlinien beziehungsweise Motorkennfeldern. 
verandert wird. 

10 

12. Selbstfahrende Arbeitsmaschine nach einem oder 
mehreren der vorstehenden AnsprOche, 
dadurch gekennzeichnet, daB 

die MeBeinrichtungen (2A, 3A. 4A, 5A, 20A ,30A), 
is die Auswerte- und Steuereinrichtung (6) bezie- 
hungsweise das Motormanagementsystem in 
einem elektronischen Kommunikationsnetzwerk, 
beispielsweise einem CAN-Bus-System. integriert 
sind. 

20 

13. Selbstfahrende Arbeitsmaschine nach einem oder 
mehreren der vorstehenden AnsprOche. 
dadurch gekennzeichnet, daB 

die selbstfahrende Arbeitsmaschine aus einer 
25 Kbmbination eines Zugfahrzeugs m'rt einem vom 
Zugfahrzeug angehangten oder getragenen 
Arbeitsgerat (22), dessen Arbeitsaggregate vom 
Zugfahrzeug Ober zumindest einen Nebenabtrieb 
(30) angetrieben sind, gebildet ist und leistungsbe- 
30 grenzende GrOBen an einzelnen Haupt- bezie- 
hungsweise Nebenabtrieben (3. 4, 5.) des 
angehangten oder getragenen Arbeitsgerates (22) 
mit in die Berechnung des Steuersignals (S) fur den 
Leistungsregler (1 A) einbezogen werden. 
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